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 要  旨 
 本論文では，聴覚センサ（マイクロホン）を用いることにより，視覚センサでは認識が難しい
オクルージョン環境下での人物認識を自律移動ロボットに行わせる方法を検討する． これまでの
自律移動ロボットの環境認識では，単眼カメラ，ステレオカメラ，全方位カメラなどの画像セン
サを用いたものや，近年ではレーザーレンジファインダなどの距離センサを用いたものが主であ
る．これらのセンサでは可視光や赤外光を用いるため，それらを遮る物体が間にあると情報が伝
達されず認識が困難になるという問題があった．本論文では，この問題に対処するために，聴覚
情報を利用して従来の視覚センサでは認識できないオクルージョン領域に対しても人物の認識を
行う方法を提案する．視覚的遮蔽物や壁に遮られていても，音であれば反射や回折などによって
情報を取得することができる． 
本論文では，人物が発する足音を利用して物陰や視野外の人物認識を行う．ロボットには５つ
のマイクロホンからなるマイクロホンアレーを搭載する．マイクロホンアレーで周囲を歩行する
人物の足音を取得し，ＣＳＰ法を用いた音源位置推定を行う．また，マイクロホンアレーのうち
高さ方向に離れて並んだマイクロホンペアのＩＬＤ（両耳間時間差）を計算し，その時間変化を
観測することで人物の移動方向推定を行う．音源からマイクロホンへ直接音が届く環境下では，
距離の増加に対してＩＬＤは単調に減少することを実験により確認した．一方，距離とＩＬＤの
関係をオクルージョン環境下で測定したところ，直接音環境下と同様に距離の増加に対してＩＬ
Ｄが減少する特性が得られ，ＩＬＤによる人物の移動方向推定はオクルージョン環境下でも有効
であることが確認できた．そこで，音源位置推定と移動方向推定を組み合わせることで，オクル
ージョン環境下であっても，人物のいる方向と，その人物がロボットに接近しているかどうかを
判断することができる．人物とロボットが互いに接近している場合は，衝突を回避するようにロ
ボットに移動させる．動作実験の結果，ロボットが人物の接近を正しく認識していることを示す
データが得られ，また，ロボットが人物との衝突を回避する様子も観察できた． 
 
